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い人，(2) 自身で運転する人の 2 パターンを想定している．(1) に該当する人々には，完全自律
のモビリティの利用が適していると考えられる．そのため，本研究では自律型モビリティの安全
を確保するための障害物回避機能を提供する．(2) に該当する人々に対する支援としては，手動
型モビリティに障害物が接近すると速度を落とし，衝突する前に停止する危険回避アシストシス
テムを提供する． 
 
第 2 章では，内輪差や外輪差などの四輪車両の特性を明らかにし，それらを考慮して搭載した
ハードウェア・センサ構成について述べる．第 3 章では，四輪車両の特性を考慮した障害物まで
の距離を計算する手法を提案する．四輪車両から障害物までの距離は，ハンドル角度が θ の状態
で進んだときに，車体のいずれかの部位が障害物に衝突するまでの最短の道のりとして求める． 
第 4章では，自律型モビリティの安全を確保するために開発した障害物回避機能について述べる．
本機能の有用性は，公共空間における実証実験によって示す．第 5 章では，手動型モビリティの
ために開発した危険回避アシストシステムについて述べる．本システムの有用性は，意識してい
ても衝突してしまう程の狭路を複数の被験者が運転する実験によって示す． 
 
 
 
